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® Einparkassistent 

© Es wird ein Verfahren zum unterstutzten Einparken ei- 
nes Kraftfahrzeuges und eine Vorrichtung zur Durchfiih- 
rung des Verfahrens beschrieben. 
Gemafi der Erfindung warden von einer Rundumsensorik 
(2) mit einer Vielzahl von Abstandssensoren (2a bis 2d) 
Objekte im Nahbereich um das Kraftfahrzeug und ihre Ab- 
stande zum Kraftfahrzeug erfaSt. Eine nachgeschaltete 
Verarbeitungseinrichtung (1) ermittelt aus den Abstands- 
daten die GroBer einer potentiellen Parklucke und gege- 
benenfalls die Art ihrer Umgebung sowie eine mogliche 
Strategie zum Einparken des Kraftfahrzeuges in der po- 
tentiellen Parklucke. Die ermittelte Strategie wird an den 
Fahrer mittels einer Anzeigeeinrichtung (3; 4; 5) ausgege- 
ben. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft cin Vcrfahrcn zum untcrstutzten 
Einparken eines Kraftfahrzeuges sowie eine Vorrichtung zur 
Durchfuhrung des Verfahrens. 5 

Bekannt sind eine Vielzahl von Parkhilfen, die auf unter- 
schiedlichste Weise einem Fahrer beim Einparken helfen. 
Ferner sind komplexe Systeme bekannt, die ein vollautoma- 
lisches Einparken ermoglichen. 

So ist aus der DE 37 28 948 Al cine Einparkvorrichtung 10 
fiir Kraftfahrzeuge bekannt, bei der an der AuBenseite des 
Kraftfahrzeugs ein Sender/Empfanger angeordnet ist, der 
ein annahemd senkrecht zur Fahrzeugachse abgestrahltes 
Sendesignal abgibt, und die wahrend des Vorbeifahrens an 
einer Parklucke aus den empfangenen Reflexsignalen und 15 
der Eigengcschwindigkeit die Lange der Parkliicke ableitct. 

Aus G 84 27 743 ist ein Kraftfahrzeug mit einer Einpark- 
hilfe bekannt, wo ein Parkabstandssensor an der Heckseite 
des Kraftfahrzeugs angebracht ist und der Fahrer bcim 
Ruckwartsfahren durch eine im Bereich des Riickfensters 20 
angebrachte Warnsignallampe optisch informiert wird. 

Die EP 0 650 866 beschreibt ein Verfahren zum unter- 
stutzten Ausparken eines Fahrzeugs aus einer Parkliicke, bei 
der mittels Sensoren die Umgebung des eingeparkten Kraft- 
fahrzeugs erfaBt wird, eine lokale Umgebungskarte aus den 25 
MeBdaten crstellt wird und die Steuerung cine Ausparkstra- 
tegie aus der Umgebungskarte erstellt. 

Ferner beschreibt DE 297 03 903 eine optische Darstel- 
lung der SensormeBwerte einer Einparkhilfe. 

Aus DE36 04 554A1 ist einen Sprachausgabevorrich- 30 
tung fiir Betriebsdaten eines Kraftfahrzeugs bekannt. 

Aus DE 195 29 644 ist eine Steuerung fur eine elektri- 
sche Servolenkung bekannt, die auch als haptisches Lenkrad 
gelaufig ist. 

Ferner ist in dem VW-Versuchsauto "Futura", das in 35 
"mot-Technik" 2/1990, S. 83 ffbeschreiben ist, eine vollau- 
tomatische Einparkvorrichtung verwirklicht. 

Nachteilig bei den bekannten Vorrichtungen und Verfah- 
ren ist es, daB einerseits Einparkhilfen bekannt sind, die aber 
keine ausreichende Fahrerunterstiitzung bereitstellen und 40 
andererseits eine vollautomatische Einparkvorrichtung be- 
kannt ist, deren Einsatz sich aus Kostengriinden bei einem 
Serien-PKW zurZeit jedoch verbietet. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, einen 
Einparkassistenten zu entwickeln, der dem Fahrer eine um- 45 
fassendere Unterstutzung beim Einparken im Vergleich zu 
Einparkhilfen bietet, ohne jedoch die Komplexitat einer 
vollautomatischen Einparkvorrichtung aufzuweisen. 

Die Aufgabe wird durch die Merkmale der Patentanspru- 
che 1 und 14 gelost. Vorteilhafte Aus- und Weiterbildungen 50 
sind in den Unteranspruchcn dargestellt. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zum unterstiitzten Ein- 
parken eines Kraftfahrzeuges weist dabei folgenden Schritte 
auf. Nach dem Anfahren einer potentiellen Parklucke wird 
diese mittels am Kraftfahrzeug angeordneten Sensoren vcr- 55 
messen und ihre GroBe bestimmt. In einem darauffolgenden 
Schritt wird in Abhangigkeit von abgespeicherten Referenz- 
werten bestimmt, ob die potentielle Parklucke fur einen Ein- 
parkvorgang des Kraftfahrzeuges ausreichend isL Als Refe- 
renzwerte konnen vorzugsweise die AbmaBe des Kraftfahr- 60 
zeuges zur Anwendung komrnen. Ist die Parkliicke fur einen 
Einparkvorgang groB genug, wird eine Einparkslrategie in 
Abhangigkeit der GroBe der potentiellen Parklucke berech- 
net und dem Fahrer des Kraftfahrzeuges mitgeteilt, der nun 
selbst entscheiden kann, ob er die vorgeschlagene Einparks- 65 
trategie verwenden will. 

GemaB einer vorteilhaften Ausbildung des erfindungsge- 
maBen Verfahrens wird die GroBe der potenuellen Park- 
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liicke durch ihre Lange und/oder ihre Breite bestimmt. 

Neben der Anzeige der berechneten Einparkslrategie 
kann des weiteren vorgeschen wcrden, auBerdcm die GroBe 
der potentiellen Parklucke, insbesondere optisch, anzuzei- 
gen. 

Eine spezielle Ausfuhrungsform des erfindungsgemaBen 
Verfahrens weist folgende Schritte auf: 

- Anfahren einer potentiellen Parklucke, 

- Ausmessen der potenuellen Parklucke, 

- Bestimmen, ob die potentielle Parklucke fur das 
Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

- Falls die potentielle Parklucke zu klein ist, wird dem 
Fahrer vorgeschlagen, eine neue Parklucke anzufahren, 

- Falls die potentielle Parklucke fur das Kraftfahrzeug 
ausreichend ist, wird die Einparkslrategie aus der 
GroBe der Parklucke berechnet, 

- Ausgeben von Vorgaben gemaB der berechneten 
Einparkstrategie, 

- Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben der Ein- 
parkstrategie und der Fahrerreaktion, 

- Bestimmen, ob eine Korrektur der berechneten Ein- 
parkslrategie, d. h. eine Veranderung der Einparkstrate- 
gie, notwendig ist, 

- Falls dies zutrifft, wird auf den Verfahrensschritt 
"Berechncn der Einparkslrategie" zuruckgegangen, 

- Falls keine Anderung bzw. Korrektur der Einparks- 
lrategie vorzunehmen ist, wird iiberpruft, ob das Kraft- 
fahrzeug in der Parklucke steht, 

- Steht das Fahrzeug in der Parklucke, wird das Ende 
des Einparkvorganges erkannt und gegebenenfalls dem 
Fahrer angezeigt, 

- Ist der Einparkvorgang nicht beendet, wird zum 
Schritt "Berechnen der Einparkstrategie" zuruckgegan- 
gen. 

GemaB einer bevorzugten Ausfuhrungsform des erfin- 
dungsgemaBen Verfahrens wird bei der Berechnung der Ein- 
parkstrategie zusatzlich die Art der Parkliickenumgebung 
beriicksichtigt. Unter der Art der Parkliickenumgebung ist 
insbesondere zu verstehen, ob es sich um eine Parklucke 
langs oder quer zur Fahrbahn handelt. Dabci ist es fiir das er- 
findungsgemaBe Verfahren unerheblich, ob zuerst die GroBe 
der Parklucke und danach die Art der Parkliickenumgebung 
oder umgekehrt bestimmt wird. Des weiteren besteht gemaB 
der Erfindung die Moglichkeit, die Art der Parkliickenum- 
gebung dem Fahrer mittels einer Anzeigeeinrichtung darzu- 
stellen. 

Eine spezielle Ausfuhrungsform des erfindungsgemaBen 
Verfahrens unter Einbeziehung der Art der Parkliickenum- 
gebung weist folgende Schritte auf: 

- Anfahren einer potentiellen Parklucke, 

- Ausmessen der potentiellen Parklucke und Bestim- 
men ihrcr GroBe, 

- Bestimmen, ob die potentielle Parklucke fur das 
Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

- Falls die potentielle Parkliicke zu klein ist, wird dem 
Fahrer vorgeschlagen, eine neue Parklucke anzufahren, 

- Falls die potentielle Parklucke fur das Kraftfahrzeug 
ausreichend ist, wird die Art der Parkliickenumgebung 
ermittelt, 

- Bestimmen, ob die Parkliickenumgebung fiir ein 
Einparkmanover gecignet ist, 

- Falls die Parkliickenumgebung nicht geeignet ist, 
wird dem Fahrer vorgeschlagen, eine neue Parklucke 
anzufahren, 

- Falls neben der GroBe der Parklucke auch die Park- 
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liickenumgebung fiir einen Einparkvorgang geeignet 
ist, wind aus der GroBe der Parklucke und der Ait der 
Parkiuckenumgebung die Einparkstratcgie berechnet, 

- Ausgeben von Vorgaben gemaB der berechneten 
Einparkstrategie, 5 

- Soll/Ist-Vergleich zwischen den Vorgaben der Ein- 
parkstrategie und der Fahrerreaktion, 

- Bestimmen, ob eine Korrektur der berechneten Ein- 
parkstrategie, d. h. eine Veranderung der Einparkstrate- 
gie notwendig ist, 10 

- Falls dies zutrifft, wird auf den Verfahrensschritt 
"Berechnen der Einparkstrategie" zuriickgegangen, 

- Falls keine Anderung bzw. Korrektur der Einparks- 
trategie vorzunehmen ist, wird uberpruft, ob das Kraft- 
fahrzeug in der Parklucke steht, 15 

- Steht das Fahrzeug in der Parkliickc in der Park- 
liicke, wird das Ende des Einparkvorganges erkannt 
und gegebenenfalls dem Fahrer angezeigt, 

- Ist der Einparkvorgang nicht beendet, wird zum 
Schritt "Berechnen der Einparkstrategie zuriickgegan- 20 
gen". 

Nach einer vorteilhaften Weiterbildung des erfindungsge- 
maBen Verfahrens kann vorgesehen sein, daB bei Nichtvor- 
liegen einer Fahrerreaktion auf die ausgegebene Einparks- 25 
trategie die Einparkstrategie wiederholt unverandert ausgc- 
geben wird. 

Das erfindungsgemaBe Einparkassistenzsystem ist vor- 
zugsweise wahrend oder unmittelbar beim Anfahren einer 
Parklucke einschaltbar und jederzeil ausschaltbar. Daneben 30 
ist es denkbar, daB eine Moglichkeit einer automatischen 
Zuschaltung vorsehbar ist. 

Bein manuellen Einschalten bzw. Ausschalten des Ver- 
fahrens durch den Fahrer selbst, sollte dies vorzugsweise 
iiber eine Spracheingabe erfolgen. 35 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung weist eine Rundum- 
Sensorik zur Erfassung des Abstandes von Objekten im 
Nahbereich des Kraftfahrzeuges auf. Eine solche Rundum- 
Sensorik kann beispielsweise mil Ultraschall- oder Radar- 
signalen arbeiten. Eine Rundum-Sensorik auf Ultraschallba- 40 
sis ist zum Beispiel aus der deutschen Patentanmeldung 
DE 196 33 566 bekannt. 

Der Rundum-Sensorik ist eine Verarbeitungseinrichtung 
nachgeschaltet, die aus gespeicherten Referenzdaten und 
den von der Rundum-Sensorik ermittelten Abstandsdaten 45 
eine Einparkstrategie fur das Kraftfahrzeug berechnet. Der 
Verarbeitungseinrichtung wiederum ist eine Anzeigeein- 
richtung zur Ausgabe der Einparkstrategie an den Fahrer des 
Kraftfahrzeuges nachgeordnet. 

Nach einer Ausbildung der Erfindung ist die Verarbei- 50 
tungseinrichtung derart ausgebildet, daB sie aus den Ab- 
standsdaten der Rundum-Sensorik zusatzlich die Art der 
Parkiuckenumgebung ermittelt und bei der Berechnung der 
Einparkstrategie beriicksichtigt. 

Der Verarbeitungseinrichtung kann weiterhin eine Lcnk- 55 
assistenz-Einrichtung, beispielsweise eine haptisches Lenk- 
rad, nachgeschaltet sein. Bei einem haptischen Lenkrad ge- 
ben variable Drehmomentschwcllen cine Riickmeldung, 
wohin das Lenkrad zu drehen ist und zeigen, wann die Dre- 
hung beendet werden soli. 60 

Nach einer bevorzugten Ausbildung der Rundum-Senso- 
rik uberstreicht diese einen Bereich von ca. 5 cm bis minde- 
stens ca. 10 m urn das Fahrzeug. 

Die Anzcigecinrichtung zur Ausgabe der Einparkstratc- 
gie bzw. der GroBe der Parklucke und der Art der Parkliik- 65 
kenumgebung sollte vorzugsweise eine opiische Anzeige- 
einrichtung sein. Jedoch sind auch akustische Anzeigen, 
beispielsweise zur Sprachausgabe denkbar. 
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Nachfolgend wird die Erfindung anhand von Ausfiih- 
rungsbeispielen naher erlautert. Die zugehorigen Zeichnun- 
gen zeigen. 

Fig. 1 eine Variante der erfindungsgemaBen Vorrichtung 
und 

Fig. 2 einen schematischen Ablaufplan einer Ausbil- 
dungsvariante des erfindungsgemaBen Verfahrens. 

Die in Fig. 1 dargestellte Variante der erfindungsgemaBen 
Vorrichtung zur Einparkassistenz fiir den Fahrer eines Kraft- 
fahrzeuges besteht aus den Komponenten Verarbeitscinrich- 
tung 1, Rundum-Sensorik 2, optische Anzeigenvorrichtung 
3, insbesondere einen Bildschirm, akustische Sprachaus- 
gabe-Einrichtung 5 und als haptisches Lenkrad ausgebilde- 
ten Lenkassistenz-Einrichtung 4. Die Rundum-Sensorik 2 
weist eine Vielzahl von Abstandsensoren 2a bis 2d auf, die 
am Kraftfahrzeug derart angeordnet sind, daB sie einen Nah- 
bereich um das Fahrzeug von ca. 5 cm bis mindestens 10 m 
sensorisch abdecken und Objekte bzw. Hindemisse in die- 
sem Bereich erfassen. Die Abstandsdaten der Abstandsen- 
soren 2a bis 2d werden von der Verarbeitungseinrichtung 1 
einerseits genutzt, die Art der Parkiuckenumgebung festzu- 
stellen und andererseits die GroBe der Parklucke zu ermit- 
teln. Unter der Art der Parkiuckenumgebung ist zu versle- 
hen, um welche Form der Parklucke es sich handelt. Hat die 
Verarbeitungseinrichtung 1 festgestellt, um welche Art von 
Parkiuckenumgebung es sich handelt und ob die GroBe der 
Parklucke fiir einen Einparkvorgang ausreicht, berechnet sie 
eine Einparkstrategie und schlagt sie dem Fahrer mittels der 
optischen Anzeigeinrichtung 3 vor. Wahrend des Einpark- 
vorganges selbst kann die Einparkstrategie bzw. eine korri- 
gierte Einparkstrategie dem Fahrer zusatzlich iiber die 
Sprachausgabe 5 mitgeteilt werden. Eine andere Moglich- 
keit der Ausgabe der Einparkstrategie besteht in der Ver- 
wendung des haptischen Lenkrades 4 das iiber variable 
Drehmomentschwellen eine Meldung an den Fahrer gibt, in 
welcher Art und Weise das Lenkrad zu drehen ist. Zusatzlich 
weist die Vorrichtung ein Mikrophon 6 auf, das mit der Ver- 
arbeitungseinrichtung 1 verbunden ist und iiber welches 
mittels Spracheingabe die Vorrichtung zur Unterstiitzung 
des Einparkvorganges zu- und abschaltbar ist. 

Fig. 2 zeigt eine mogliche Variante des Verfahrensablaufs 
zur Einparkassistenz. 

Im Schritt a fahrt der Fahrer eines Kraftfahrzeugs eine 
Parklucke an. Beispielsweise iiber eine Eingabe E, vorzugs- 
weise eine Spracheingabe, wird der Einparkassistent akti- 
viert bzw. eingeschaltet. Im Schritt b fiihrt der Einparkassi- 
stent mit den am Kraftfahrzeug angeordneten Abstandssen- 
soren ein Ausmesscn der Parklucke, also des potentiellen 
Parkplatzes, durch. Uber eine Abfrage bl wird ermittelt, ob 
die potentielle Parklucke fur das Kraftfahrzeug ausreicht. Ist 
der Platz nicht ausreichend, gibt das Verfahren dies in b3 
iiber eine Ausgabe A dem Fahrer bekannt. Ist der Platz aus- 
reichend fiihrt das Verfahren ein Vermessen der Umgebung 
der Parklucke im Schritt c durch und ermittelt in cl, ob der 
Platz fiir die Durchfiihrung eines Einparkmanovers ausrei- 
chend ist. Ist der Platz nicht ausreichend, so gibt das Verfah- 
ren in c3 dies dem Fahrer bekannt, der dann eine nachste po- 
tentiellen Parklucke ansteucm muB (Schritt a), wobei in die- 
sern Fall der Einparkassistent beendet ist. Ist der Platz aus- 
reichend, so wird dies dem Fahrer in c2 mitgeteilt. Hier 
konnte femcr nochmals eine Abfrage vorgesehen werden, 
ob der Fahrer den physikalischen Vorgang des Einparkens 
mit oder ohne Unterstiitzung durchfuhren will. Im Schritt d 
wird aus den gewonnenen MeBdaten cine Einparkstrategie 
bestimmt. Das Ergebnis der Strategic wird dem Fahrer im 
Schritt e mittels Vorgaben iiber eine Ausgabe (nicht darge- 
stelk) mitgeteilt. Das System geht dann in eine Warte- 
schleife, realisiert durch die Schritte el, e2 und e3. Hat der 
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Fahrer nicht auf die Vorgaben des Einparkassistenten rea- 
giert (e3), so geht das System zuruck zum Schritt e, d. h. die 
Vorgaben wexden crneut angezeigt oder ausgegebcn. Im Fall 
einer Reaktion des Fahrers (e2) wird ein SoMst- Vergleich f 
zwischen der Vorgabe des Schritls e und der Reaktion des 5 
Fahrers bestimmt. Aus dem Vergleich f wird bestimmt, ob 
eine Korrektur fl notwendig ist. Sollte eine Korrektur not- 
wendig sein, so wird im Schritt fl zum Schritt c zuriickge- 
gangen, um iiber einen entsprechenden MeBvorgang den re- 
lativen Standort des Kraftfahrzeugs, d. h. die Umgebung re- to 
lativ zu dem Kraftfahrzeug, zu bestimmen und die dann not- 
wendigen Schritte d bis e wieder zu durchlaufen. Ist keine 
Korrektur notwendig, so geht das System uber zu dem 
Schritt g und untersuchl per MeBvorgang, ob das Kraftfahr- 
zeug in der gewiinschten Weise in dem Parkplatz steht. Ist 15 
dies nicht der Fall so wird iiber den Schritt g2 zu dem Schritt 
c zuriickgekehrt, um erneut eine Messung der relativen Lage 
des Kraftfahrzeugs vorzunehmen. Steht das Kraftfahrzeug 
in der gewiinschten Weise in der Parkluckc, so wird im 
Schritt g3 zum Schritt h gegangen, worin dem Fahrer die 20 
Beendigung des Einparkvorgangs und damit das Deaktivie- 
ren des Einparkassistenten mitgeteilt wird. Um ein sicheres 
Handling des Einparkassistenten zu erreichen, ist dieser in 
jeder Phase der Unterstutzung deaktivierbar. 

25 

Patentanspruche 

1 . Verfahren zum unterstiitzten Einparken eines Kraft- 
fahrzeuges, das die folgenden Schritte aufweist: 

- Ausmessen einer potentieUen Parklucke mittels 30 
am Kraftfahrzeug angeordneten Sensoren, insbe- 
sondere Abstandssensoren und Bestimmen der 
GroBe der potentiellen Parkliicke, 

- Bestimmen in Abhangigkeit von Referenzwer- 
tcn, ob die potentielle Parkliicke fur einen Ein- 35 
parkvorgang des Kraftfahrzeuges ausreichend ist 
und 

- Ermitteln einer Einparkstrategie in Abhangig- 
keit zumindest der GroBe der potenuellen Park- 
lucke, 40 

- Ausgeben der ermittelten Einparkstrategie an 
den Fahrer des Kraftfahrzeuges. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die GroBe der potenuellen Parkliicke durch 
ihre Lange und/oder Breite bestimmt wird. 45 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zumindest die GroBe der potentiellen 
Parkliicke mittels einer Anzeigeeinrichtung dem Fah- 
rer des Kraftfahrzeuges ausgegeben wird. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, ge- 50 
kennzeichnet durch folgende Schritte: 

a) Anfahren einer potentiellen Parkliicke, 

b) Ausmessen der potenuellen Parkliicke, 

bl) Bestimmen, ob die potentielle Parkliicke 
fur das Kraftfahrzeug ausreichend ist, 55 
b2) Falls bl nicht zutrifft, Fortsetzen des 
Verfahrens mit Schritt a), 
b3) Falls bl zutrifFt, weiter mit Schritt c, 

c) Bestimmen der Einparkstrategie aus b, 

d) Ausgeben von Vorgaben gemaB c an den Fan- 60 
rcr, 

e) Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben der 
Einparkstrategie und der Fahrerreaktion, 

el) Bestimmen, ob cine Korrektur notwen- 
dig ist, 65 
e2) Falls e 1 zutrifft, weiter mit Schritt c, 
e3) Falls el nicht zutrifft, weiter mit Schritt 

r, 



f) Bestimmen, ob das Kraftfahrzeug in der Park- 
liicke steht, 

fl) Falls f zutrifft, weiter mit Schritt g, 

12) Falls f nicht zutrifTt, weiter mit Schritt c, 

g) Ende des Einparkvorgangs. 

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB neben der potenuellen 
Parkliicke zusatzlich die Parkluckenumgebung ausge- 
messen wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB Werte der Parkluckenumgebung mittels der 
Anzeigeeinrichtung an den Fahrer ausgegeben werden. 

7. Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einparkstrategie in Abhangigkeit der 
GroBe der potentiellen Parkliicke und der Parklucken- 
umgebung ermittelt wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 7, ge- 
kennzeichnet durch folgende Verfahrensschritte: 

a) Anfahren einer potentiellen Parkliicke, 

b) Ausmessen der potentiellen Parkliicke, 

bl) Bestimmen, ob die Parkliicke fur das 

Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

b2) Falls bl nicht zutrifft, Fortsetzen des 

Verfahrens nach Schritt a), 

b3) Falls bl zutrifft, weiter mit Schritt c, 

c) Ermitteln der Parkluckenumgebung 

cl) Bestimmen, ob die Parkluckenumge- 
bung fur ein Einparkmanover ausreichend 
ist, 

c2) Falls cl nicht zutrifft, Fortsetzen des 

Verfahrens mit Schritt a, 

c3) Fails cl zutrifft, weiter mit Schritt d, 

d) Bestimmen der Einparkstrategie aus b und c, 

e) Ausgeben von Vorgaben gemaB d an den Fah- 
rer des Kraftfahrzeuges, 

f) Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben und 
der Fahrerreaktion, 

fl) Bestimmen, ob eine Korrektur notwen- 
dig ist, 

f2) Falls f 1 zutrifft, weiter mit Schritt d, 
f3) Falls fl nicht zutrifft, weiter mit Schritt 

g) Bestimmen, ob das Kraftfahrzeug in der Park- 
liicke steht, 

gl) Falls g zutrifft, weiter mit Schritt h, 
g2) Falls g nicht zutrifft, weiter mit Schritt 
d, 

h) Ende des Einparkvorganges. 

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB bei Nichtvorliegen einer 
Fahrerreaktion auf die ausgegebene Einparkstrategie 
die Einparkstrategie wiederholt unverandert ausgege- 
ben wird. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Verfahren zum unter- 
stiitzten Einparken des Kraftfahrzeuges wahrend oder 
unmittelbar beim Anfahren einer Parkliicke einschalt- 
bar und jederzeit ausschaltbar ist. 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Verfahren zum unter- 
stiitzten Einparken des Kraftfahrzeuges wahrend oder 
unmittelbar beim Anfahren einer Parkliicke automa- 
tion eingeschaltet wird. 

12. Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Einschalten und/oder Ausschal- 
ten des Verfahrens durch eine Spracheingabe erfolgL 

13. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB die enniltelte Einparkslrate- 
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gie und/oder die GroBe der poientiellen Parkliicke und/ 
oder die Parkluckenumgebung optisch, akustisch oder 
haptisch ausgegeben werdcn. 

14. Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens 
nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekenn- 5 
zeichnet, daB die Vorrichtung eine Rundum-Sensorik 
(2) zur Erfassung des Abstandes von Objekten im Nah- 
bereich des Kraftfahrzeuges umfaBt, deren ermittelte 
Abstandsdaten einer Verarbeitungseinrichtung (1) zu- 
fuhrbar sind, in der Verarbeitungseinrichtung (1) Refe- 10 
renzdaten fiir die GroBe einer ausreichenden Parkliicke 
abgespeichert sind, von der Verarbeitungseinrichtung 
(1) aus den gespeicherten Referenzdaten und den er- 
faBten Abstandsdaten eine Einparkstrategie fiir das 
Kraftfahrzeug ermittelbar ist und die Verarbeitungsein- 15 
richtung (1) zur Ausgabe der berechneten Einparkstra- 
tegie mit einer Anzeigeeinrichtung (3; 5) verbunden 
ist. 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Verarbeitungseinrichtung (1) derart 20 
ausgebildet ist, daB die Verarbeitungseinrichtung aus 
den Abstandsdaten der Rundum-Sensorik die Parkliik- 
kenumgebung ermitlelt und bei der Berechnung der 
Einparkstrategie berucksichtigt. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch 25 
gekennzeichnet, daB die Verarbeitungseinrichtung (1) 
mit einer Lenkassistenz-Einrichtung (4) verbunden ist. 

17. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Rundum-Sensorik (2) 
einen Bereich von ca. 5 cm bis mindestens ca. 10 m um 30 
das Kraftfahrzeug umfaBt. 

18. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Anzeigeeinrichtung 
eine optische Anzeigeeinrichtung (3) ist. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 18, 35 
dadurch gekennzeichnet, daB die Anzeigeeinrichtung 
eine Einrichtung zur Sprachausgabe (5) umfaBt. 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 19, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Lenkassistenz-Ein- 
richtung ein haptisches Lenkrad (4) umfaBt. 40 
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